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 要　　旨
　近年のディジタル計算機の処理能力の向上により，アナログ制御では困難であった
複雑な制御器の実装が，ディジタル制御を行うことで実装可能となった．同時に，人
工衛星のミッションに対する要求も,より高精度なものが求められている．ディジタ
ル計算機を用いる際に，従来では連続システムに対して安定な制御器設計を行い，そ
の制御器を離散化することで,適用してきた．しかしこの場合，あくまでも安定性を
保証しているのは，連続な制御器を連続システムに適用したときのみであるため，離
散化したときの制御器を連続システムに適用したときの安定性を保証するものではな
い．
　この問題点を解決するために必要とされるのが，連続システムを厳密に離散近似し
た，離散システムに対する離散制御器を設計することである．しかしながら，人工衛
星などの非線形システムの宇宙機モデルを対象とする場合には，一般的に用いられる
オイラー近似による離散化を行うと，サンプル点間の情報が欠落してしまう．そのた
め，線形システムのようにオイラー近似により厳密な離散近似システムを求めること
は困難である．
　しかし，非線形システムである制御対象に対し，安定性を保証した上で離散時間に
おける制御器を設計する方法として，近年 Nesicらの論文により解決方法が示されて
いる．この方法はプラクティカル安定という定常状態にはならないが，時間経過と共
に，ある領域内に値が収まることで安定性を示す定理を用いるものである ．この安
定性を導入することで，漸近安定性を保証しなくとも，制御対象が許容する摂動に対
して適した，安定性を保証することができる．そのため，非線形システムを離散近似
する際に，オイラー近似を用いて設計した離散制御器を，厳密な離散近似システムに
適用したときに，欠落したサンプル点間の情報を摂動項とみなすことで，プラクティ
カル安定性は保証される．また，厳密な離散近似システムに対してプラクティカル安
定を保証する，厳密な離散近似システムに対してプラクティカル安定を保証する，
離散制御器は連続システムに適用するサンプル値制御に対しても，プラクティカル安
定性は保証されることが知られている．特に離散化 Backstepping法による制御器を非
線形システムに適用するときに有効性が示されている．
　本論文では制御対象を 6自由度の剛体宇宙機とし，実際のミッションに求められる
ような姿勢・並進運動についてプラクティカル安定性を満たす制御器を求め，トラッ
キング制御を行う．より具体的には宇宙機に対して，Nesicらが行った手法である離
散 Backstepping法を用いた制御器を適用して，プラクティカル安定性を保証する .そ
して,この手法を基にし，より効率的であり性能がよい制御則を提案する．以上の制
御則に対して数値シミュレーションにより有用性を示す．
